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ABSTRAK 
Suatu perusahan pasti memiliki tempat penyimpanan khusus untuk 
menyimpan semua aset pentingnya. Salah satunya dengan 
menyimpannya dalam brankas. Dapat dipastikan suatu perusahaan besar 
memiliki lebih dari satu buah brankas. Yang mana untuk menjaga 
keamanan brankas tersebut, kode putar yang digunakan haruslah 
berbeda – beda. Dengan permasalahan pemegang hak akses brankas 
yang memiliki jadwal sangat padat dan tidak selalu berada di tempat, 
maka tugas akhir ini menjadi solusinya. 
Robot pembukabrankasdengansistempengirimankode putarmelalui 
SMS Gateway. Robot ini dapat menerima SMS (Short Message Service) 
berupa kode putar dari pemilik brankas. Kemudian SMS yang diterima 
oleh robot tersebut dikonversikan menjadi putaran pada motor planetary 
yang nantinya robot tersebut memutar putaran kode putar brankas dan 
brankas akan dapat terbuka. 
Dengan beberapa pengujian yang telah dilakukan baik pengujian 
secara mekanik maupun elektrik, robot pembuka brankas ini mampu 
membuka kunci brankas putar sesuai dengan kode yang telah dikirimkan 
oleh pemilik brankas melalui SMS. Selain itu, robot ini dapat 
mengirimkan SMS konfirmasi kepada pemilik brankas apabila brankas 
telah terbuka ataupun ketika terjadi error saat robot sedang membuka 
brankas. 
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Every company absolutely have a secret place to save all of the 
important assets. One of them, to save into the safe box. Ascertained, a 
big company have more than one. Saving security of  the safe box, rotate 
code must be different each other. With the problem, the owner of the 
safe box have a busy schedule and not always in certain place, so the 
final project is a solution. 
The Safecracking Robot Design with Combination Code Delivery 
System Using SMS Gateway. This robot can receive SMS (Short 
Message Service) that contain ratate code from the owner of the 
safebox. And then, the SMS that received by Robot converted to stepper 
motor or planetary rotation. So, the robot able to rotate the rotation of 
rotate code and then the safe will be open.  
 With some trials have been done include mechanical and 
electrical trials, The Safecracking Robot can open the combination code 
of the safe which is suitable with the code that has been sent by a 
message. Otherwise, The robot enable to send confirmation message 
when the safe can be opened safely and when the system is error. 
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1.1 Latar Belakang 
Suatu perusahan pasti memiliki tempat penyimpanan khusus 
untuk menyimpan aset - aset pentingnya. Salah satu tempat 
penyimpanan khusus tersebut adalah brankas. Dapat dipastikan 
suatu perusahaan besar memiliki lebih dari satu buah brankas untuk 
menyimpan aset penting perusahaan tersebut. 
Memiliki brankas dengan jumlah yang banyak pasti 
memerlukan sistem keamanan yang sangat besar pula. Untuk 
menjaga keamanan brankas tersebut salah satunya dengan 
menggunakan kode putar yang berbeda – beda pada setiap 
brankasnya. Membuka brankas tersebutpun tidak semua karyawan 
perusahaan memiliki akses. Hanya orang – orang kepercayaan 
sajalah yang dapat membukanya. Dengan permasalahan pemegang 
hak akses memiliki jadwal kegiatan yang sangat padat dan tidak 
berada di tempat, sedangkan aset penting dalam brankas sangat 
diperlukan oleh perusahaan. 
Maka dari itu, perlu direalisasikan suatu robot yang dapat 
dipercaya oleh pemegang hak akses brankas untuk membuka kunci 
brankasnya. Dan hal tersebutlah yang menjadi dasar pembuatan 
tugas akhir ini, yaitu suatu robot yang dapat menerima kode putar 
brankas melalui SMS (Short Message Service) yang kemudian 
robot ini akan memutar putaran brankas tersebut dan brankas dapat 
dibuka. 
1.2 Rumusan Masalah 
Permasalahan yang dibahas dalam Tugas Akhir ini adalah sebagai 
berikut : 
 Tidak adanya teknologi yang dapat membuka brankas manual 
dimana kode brankas tersebut dapat dikirim melalui media 
SMS (Short Message Service). 
 Tidak selalu pemilik brankas standby di tempat untuk membuka 
brankas saat ada aset yang dibutuhkan oleh perusahaan. 
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1.3 Batasan Masalah 
Dari perumusan masalah di atas, maka batasan masalah dari tugas 
akhir ini adalah : 
 Robot hanya dapat membuka kunci brankas type BERNSTEIN 
size 2 
 Tugas Akhir ini hanya dapat membuka brankas dengan kode 
putar yang dikirim melalui SMS. 
  Pengontrolan robot ini menggunakan mikrokontroler ATMega 
128 dan menggunakan Modul GSM SIM 900A. 
  Sensor yang digunakan sebagai pembaca putaran motor dan 
juga pembaca indeks kode putar pada brankas adalah sensor 
rotary encoder yang mana sensor tersebut terdapat pada DC 
Planet Geared Motor Type PG36 itu sendiri. 
1.4 Tujuan 
Tujuan kami membuat Tugas Akhir ini adalah sebagai berikut : 
 Merancang dan membuat suatu robot yang dapat membuka 
brankas manual dimana kode brankas tersebut dapat dikirim 
melalui media SMS (Short Message Service). 
 Memberi kemudahan kepada pemilik brankas yang ingin 
membuka brankasnya tanpa diketahui kode brankasnya dan 
dapat dilakukan dari jarak jauh. 
1.5 Sistematika 
Sistematika pembahasan tugas akhir ini terdiri dari lima bab, yaitu 
Pendahuluan, Teori Penunjang, Perancangan dan Pembuatan Alat, 
Pengujian dan Analisa Alat, serta Penutup. 
BAB I : PENDAHULUAN  
Membahas tentang latar belakang, permasalahan, 
batasan masalah, maksud dan tujuan, sistematika 
laporan, serta relevansi. 
BAB II : TEORI PENUNJANG  
 Membahas tentang teori - teori penunjang yang 
diperlukan dan dipergunakan sebagai penunjang 
pengerjaan Tugas Akhir  
Bab III : PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT  
  Membahas tentang perencanaan dan pembuatan 
perangkat keras (hardware) yang terdiri dari 
perancangan elektronik dan perancangan mekanik 
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serta pembuatan dan perancangan perangkat lunak 
(software). 
BAB IV : PENGUJIAN DAN ANALISA ALAT  
  Membahas tentang pengujian alat yang terdiri dan 
pengujian perangkat keras dan juga perangkat lunak. 
Begitu pula dengan pengukuran. 
BAB V : PENUTUP  
  Menjelaskan tentang kesimpulan dari tugas akhir ini 
dan saran-saran untuk pengembangan alat ini lebih 
lanjut. 
1.6 Relevansi 
 Mempermudah pemilik brankas untuk dapat membuka 
brankasnya tanpa perlu datang langsung untuk membuka 
brankasnya dan tanpa perlu khawatir kode putar brankasnya 
diketahui oleh orang lain. 























Pada bab ini dibahas mengenai teori - teori yang menunjang dalam 
proses pembuatan alat Tugas Akhir. Teori yang menunjang dalam Tugas 
Akhir ini diantaranya adalah Brankas, Mikrokontroler ATMega 128, 
Rotary Encoder, Modul GSM SIM 900A, DC Planet Geared Motor, DC 
Gearbox, DC Motor Driver, dan LCD 2x16, Reed Switch, dan Limit 
Switch. 
2.1 Brankas [1] 
Brankas adalah lemari atau kotak besi tahan api dipergunakan 
untuk melindungi barang - barang berharga dari bahaya kebakaran 
dan pencurian/perampokan (seperti uang, surat - surat berharga, 
perhiasan, dan lain - lain). Kata brankas berasal dari Bahasa 
Belanda yaitu "braden" yang artinya membakar dan "kast" yang 
artinya lemari. Jadi artinya adalah lemari tahan kebakaran. 
Sedangkan dalam Bahasa Indonesia yang berarti "lemari besi" 
yaitu lemari yang terbuat dari besi. Brankas biasanya berbentuk 
kubus berongga atau silinder dengan satu sisi yang dapat dilepas 
atau berengsel yang berfungsi sebagai pintu. 
Berdasarkan ketahanannya brankas di bagi menjadi 3 jenis, 
yaitu : 
1.  Steel Safes (brankas ini terbuat dari plat besi/baja). Brankas ini 
tidak tahan api dan biasanya hanya di pergunakan untuk 
penyimpanan uang yang relatif sedikit dan dipergunakan untuk 
kebutuhan operasional usaha skala kecil. 
2.  Fire Safes (brankas ini sudah dilengkapi dengan fitur tahan 
api). Brankas ini terlihat dari ketebalan body brankas dan 
apabila diketuk terasa ada isi dari body brankas terdebut. 
3.  Fire and Burglar Safes (Brankas ini merupakan brankas yang 
tahan api dan juga tahan dobrak). Brankas jenis ini sangat di 
rekomendasikan penggunaannya karena sudah memiliki 
keamanan yang relatif tinggi. Brankas ini biasanya juga sudah 
dilengkapi dengan fitur relocking (penguncian otomatis). 
Dilihat dari bentuk fisiknya, brankas ini berdinding tebal, bahan 
platnya juga lebih tebal dari jenis brankas tahan api. 
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Kunci pengaman pada brankas berdasarkan sistem kerjanya 
ada 2 macam. Yaitu digital dan analog. Tidak jarang kedua sistem 
tersebut disatukan, maksudnya brankas yang bersistem digital di 
sertai dengan kunci analog (kunci manual). 
 Tipe Brankas yang dipergunakan pada Tugas Akhir ini 
adalah Lemari Pengaman Tahan Api type BERNSTEIN size 2 
dengan ukuran luar 64 x 52 x 50 (cm) dan ukuran dalam 49 x 37 x 
32 (cm) dengan berat 285 kg.  













2.2 Mikrokontroler ATMega 128 [2] 
 Mikrokontroler ATMega 128 merupakan mikrokontroler 
AVR yang mempunyai kapasitas flash memori terbesar diantara 












 Gambar 2.2 Mikrokontroler ATMega 128 
Gambar 2.1. Brankas 
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Mikrokontroler AVR ATMega 128 memiliki spesifikasi 
sebagai berikut : 
 Saluran I/O sebanyak 56 buah, yaitu Port A, Port B, Port C, 
Port D, Port E, Port F dan Port G. 
 ADC 10 bit sebanyak 8 saluran. 
 2 buah Timer/Counter 8 bit dan 2 buah Timer/Counter 16 bit. 
 Dua buah PWM 8 bit. 
 Watchdog Timer dengan osilator internal. 
 Internal SRAM sebesar 4 kbyte. 
 Memori flash sebesar 128 kbytes. 
 Interupsi Eksternal. 
 Port antarmuka SPI. 
 EEPROM sebesar 4 kbyte. 
 Real time counter. 
 2 buah Port USART untuk komunikasi serial. 
 6 kanal PWM. 
 Tegangan operasi sekitar 4,5 V sampai dengan 5,5V. 
2.3 Rotary Encoder [3][4] 
Rotary Encoder disebut juga encoder poros, adalah perangkat 
elektro-mekanis yang mengubah sudut posisi/gerakan poros atau 
mengubah poros ke kode analog ataupun digital. Ada dua jenis 
utama rotary encoder, yaitu : absolut dan incremental (relatif).  
Sebuah rotary encoder incremental menyediakan output 
siklus (hanya) ketika encoder diputar. Rotary encoder dapat berupa 
mekanik atau optik. Jenis mekanik membutuhkan debouncing dan 
biasanya digunakan sebagai potensiometer digital pada peralatan 
termasuk perangkat konsumen. 
Rotary encoder incremental adalah yang paling banyak 
digunakan dari semua rotary encoder karena biaya rendah dan 
kemampuan untuk memberikan sinyal yang dapat dengan mudah 
ditafsirkan untuk memberikan informasi terkait seperti gerak 
kecepatan. 
Encoders Incremental digunakan untuk melacak gerakan dan 
dapat digunakan untuk menentukan posisi dan kecepatan. Hal ini 
dapat berupa linear atau gerakan berputar. Karena arah dapat 
ditentukan, pengukuran yang sangat akurat dapat dibuat. 
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Rotary Encoder Incremental memiliki dua buah output yang 
disebut channel A & channel B, yang disebut output quadrature, 
karena pada channel A dan channel B memiliki perbedaan sebesar 
90 derajat keluar dari fase. 
Tabel 2.1. Diagram State Encoders Incremental 
 
Coding untuk rotasi 
searah jarum jam 
 
 
Coding untuk rotasi 
berlawanan arah jarum jam 
Tahap A B Tahap A B 
1 0 0 1 1 0 
2 0 1 2 1 1 
3 1 1 3 0 1 

















2.4 GSM Shield (Modem GSM SIM 900A) [5] 
SIM 900A GSM/GPRS Shield adalah modul pengiriman data 
yang menggunakan jaringan telepon seluler GSM untuk menerima 
data dari lokasi yang jauh. Media data yang dapat dikirim melalui 
SIM 900A  ini ada tiga media, yaitu : 
 Short Message Service 
 Audio 














Pada SIM 900A GSM/GPRS telah dilengkapi oleh simcard 
layaknya handphone. Pada modem ini memerlukan tegangan 
sebesar 4,5 Volt. 
SIM 900A GSM/GPRS Shield dikonfigurasi dan dikontrol 
melalui UART menggunakan perintah AT. Berdasarkan modul 
SIM900 dari SIMCOM, GPRS Shield bekerja seperti ponsel. 
Selain fitur komunikasi, GPRS Shield memiliki 12 GPIOs, 2 
PWMs dan ADC.  
Berikut ini adalah fungsi perintah AT yang berkaitan dengan 
proyek tugas akhir : 
            Tabel 2.2. Fungsi perintah AT pada SIM 900A 
AT 
Berfungsi sebagai pemberi perintah pada 
SIM 900A 
ATE0 
Berfungsi untuk mengaktifkan ECHO Mode. 
Yang mana maksud dari ECHO mode adalah 
apabila SIM 900A reset, maka konfigurasi 
Gambar 2.4. Modem GSM SIM 900A 
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akan berubah ke konfigurasi terakhir yang 
sebelumnya telah dimuat 
AT + CMGF 
Berfungsi untuk menentukan format SMS 
(Short Message Service). Format yang dapat 
dipergunakan adalah format PDU dan Text. 
AT + CNMI 
Berfungsi sebagai indikator apabila terdapat 
SMS (Short Message Service) baru. 
AT + CMGS 
Berfungsi untuk mengirikan SMS (Short 
Message Service). 
 
2.5 GearBox [6][7] 
Gearbox berfungsi untuk menyalurkan tenaga atau daya 
mesin ke salah satu bagian mesin lainnya, sehingga unit tersebut 
dapat menghasilkan gerakan baik berupa putaran maupun 
pergeseran. 
GearBox merupakan suatu alat khusus yang diperlukan untuk 
menyesuaikan daya atau torsi (momen/daya) dari motor yang 
berputar. Dapat pula dikatakan bahwa gearbox adalah alat 
pengubah daya dari motor yang berputar menjadi tenaga yang lebih 
besar. 
Prinsip kerja gearbox adalah sebagai berikut : Putaran dari 
motor diteruskan ke input shaft (poros input) melalui hubungan 
antara clutch / kopling, kemudian putaran diteruskan ke main 
shaft (poros utama), torsi / momen yang ada di main 
shaft diteruskan ke spindel mesin, karena adanya perbedaan rasio 
dan bentuk dari gigi - gigi tersebut sehingga rpm atau putaran 










Gambar 2.5. DC Planet Geared Motor Type PG 36 
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2.6 DC Motor Driver [8][9] 
Motor DC tidak dapat dikendalikan secara langsung oleh 
mikrokontroler, karena kebutuhan arus listrik yang besar pada 
motor DC sedangkan arus keluaran pada mikro sangat kecil. Jika 
motor langsung dihubungkan ke mikrokontroler, maka hal ini akan 
menyebabkan kerusakan pada mikrokontroler tersebut. Motor 
Driver merupakan pilihan alternatif yang harus digunakan untuk 
mengendalikan motor DC. 
Motor Driver merupakan suatu rangkaian khusus yang 
memiliki fungsi untuk mengatur arah ataupun kecepatan pada 
motor DC. Bentuk rangkaian motor driver yang umum digunakan 
yaitu H-Bridge. Berbentuk seperti huruf H yang memiliki 
perbedaan fungsi di setiap sisinya. 
Motor Driver yang dipergunakan pada Tugas Akhir ini adalah 
type BTS7971B BTN7971B High Power Motor Driver Module 











Spesifikasi driver motor di atas adalah : 
1.  Double BTS/BTN7971 arus besar jembatan H driver; 
2.  Highspeed A2630 kopling optik, isolasi kopling optik dengan 
chip mikro tunggal, secara efektif melindungi mikrokontroler; 
3. 78M05 voltage regulator chip, dengan daya kerja tambahan 
cahaya; 
4. Daya Baterai dengan terminal input; 
5. Driver motor output terminal (GND, OUT1 and OUT2); 
6. Chip mikro tunggal untuk modul driver dengan 3 kabel (VIN, 
IN1 and IN2); 
7. PCB dengan ukuran : 55.9 (mm) x 31.5 (mm) 
Gambar 2.6. DC Motor Driver 
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2.7 LCD 8 x 2 [10] 
LCD (Liquid Crystal Display) adalah modul yang dapat 
menampilkan visual secara elektronik melalui cairan liquid yang 













LCD 8x2 adalah LCD yang terdiri dari 8 karakter dengan 2 
baris sebagai display nya. Yang mana LCD ini memunculkan teks 
berwarna hitam dengan latar belakang (background) LCD adalah 
hijau. LCD 8 x 2 memiliki dimensi sebesar 1.574" x 1.411". 
 
2.8 Reed Switch [11][12] 
Reed Switch adalah saklar listrik yang dioperasikan oleh 
medan magnet. Reed switch terdiri dari dua kawat feromagnetik 
nikel - besi dan pisau kontak berbentuk khusus (buluh) diposisikan 








Reed Switch dapat dioperasikan dengan menggunakan medan 
magnet yang dihasilkan oleh salah satu magnet permanen atau arus 
pembawa coil. Reed Switch berfungsi sebagai saklar yang aktif 
atau terhubung apabila di area jangkauannya terdapat medan 
Gambar 2.7. LCD 8x2 
Gambar 2.8. Reed Switch 
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magnet. Medan magnet yang cukup kuat jika melalui area sekitar 
reed switch, maka dua buah plat yang saling berdekatan, akan 
terhubung sehingga akan memberikan rangkaian tertutup bagi 
rangkaian yang dipasangkannya.  
2.9 Limit Switch [13] 
Limit Switch adalah salah satu jenis sensor yang 
menggunakan sentuhan fisik agar dapat mengubah posisi 
saklarnya. Pada saat tuas (biasa disebut cam) mengenai atau 
menekan bagian kepala dari limit switch, maka sensor ini akan 
langsung bekerja sehingga kontak - kontak yang ada pada bagian 
dalamnya akan ikut pula bekerja. Pada saat sensor bekerja, dapat 
langsung dihubungkan ke perangkat atau komponen lainnya, 















Limit switch memiliki tiga buah terminal, yaitu : central 
terminal, normally close (NC) terminal, dan normally open 
(NO) terminal. Sesuai dengan namanya, limit switch digunakan 
untuk membatasi kerja dari suatu alat yang sedang beroperasi. 
Terminal NC, NO, dan central dapat digunakan untuk memutuskan 
aliran listrik pada suatu rangkaian atau sebaliknya. 
  

























PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT 
 
Perancangan alat pada bab ini terdiri dari perancangan perangkat 
keras (hardware) dan perancangan perangkat lunak (software).  
Perancangan perangkat keras (hardware) dibagi menjadi 2 
bagian, yaitu meliputi perancangan elektronik dan juga perancangan 
mekanik. Perancangan elektronik terdiri dari skematik I/O 
mikrokontroler ATMega 128, pengkoneksian Modul GSM SIM 900A, 
pengendalian planetary DC geared motor menggunakan driver motor, 
pengkoneksian voltage regulator, serta perancangan sensor limit switch 
dan reed switch. Sedangkan untuk perancangan mekanik, meliputi 
perancangan pemegang knob, perancangan casing elektronik, dan 
perancangan bagian inti robot yang terdiri dari perancangan dudukan 
motor, perancangan pegangan robot untuk operator, dan juga 
perancangan penahan robot pada brankas. 
Untuk perancangan perangkat lunak (software) meliputi 
perancangan pemograman mikrokontroler ATMega 128, perancangan 
pemograman modul GSM SIM 900A, Perancangan pemograman 
planetary DC geared motor PG36 serta pemograman tampilan pada 
LCD. 
 
3.1 Blok Fungsional Sistem 
Pada bab ini dibahas mengenai perancangan alat secara 
keseluruhan. Dijelaskan pula lebih terinci tiap-tiap bagian atau 






















Gambar 3.1. Blok Fungsional 
Sistem 
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Gambar 3.1 merupakan blok fungsional untuk perancangan 
robot pembuka brankas. Diagram blok tersebut memiliki tahapan 
sebagai berikut : 
1. Pemilik brankas mengirim SMS (Short Messages Service) 
berupa kode putar brankas melalui handphone nya. Dimana 
kode putar terdiri dari beberapa digit angka yang sesuai dengan 
kode putar brankas tersebut. 
2. SMS (Short Messages Service) tersebut dikirimkan ke nomor 
yang digunakan oleh Modul GSM SIM 900A. 
3. Proyek Tugas Akhir ini terdiri bagian elektronik dan bagian 
mekaniknya. Dimana bagian elektroniknya ini terdiri beberapa 
push button yang dihubungkan ke SIM 900A, driver motor, dan 
juga mikrokontroler ATMega 128. Selain itu bagian 
elektroniknya juga terdapat LCD yang akan menampilkan 
indikator kerja robot. Bagian elektronik ini disusun dan 
diletakkan di sebuah kotak yang terbuat dari acrylic.  
4. Setelah SMS diterima oleh robot, maka DC Planet Geared 
Motor akan berputar sesuai dengan kode putar yang dikirim 
oleh pemilik brankas. 
5. Pada bagian mekaniknya, terdapat pemutar knob, penahan robot 
pada pintu brankas menggunakan dua buah penyedot/penghisap 
dengan modifikasi holder. Selain itu juga terdapat kaki penahan 
robot yang mana akan membantu agar robot semakin kuat 
tertahan pada pintu brankas. 
6. Dan pada tahapan terakhirnya, sinkronisasi bagian elektronik 
dan bagian mekaniknya menjadikan brankas terbuka. Dengan 
kondisi robot tetap terpasang pada pintu brankas. 
 
3.2 Perancangan Perangkat Keras (Hardware) 
Perancangan Perangkat Keras (Hardware) pada Tugas 
Akhir ini terdiri dari perancangan elektronik dan perancangan 
mekanik. Perancangan elektronik meliputi skematik I/O 
Mikrokontroler ATMega 128, pengkoneksian Modul GSM SIM 
900A, pengendalian motor menggunakan modul driver motor, 
perancangan voltage regulator, serta perancangan sensor limit 
switch dan reed switch. Selanjutnya pada perancangan mekanik 
meliputi perancangan pemegang knob, perancangan casing 
elektronik, dan perancangan bagian inti robot yang mana 
perancangan ini terdiri dari perancangan dudukan motor, 
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perancangan pegangan robot untuk operator dan perancangan 
penahan robot pada brankas. 
 
3.2.1 Perancangan Elektronik 























Pada Gambar 3.2 Skematik Mikrokontroler 
ATMEGA 128 dapat diketahui mengenai penyambungan / 
pengkoneksian port - port yang digunakan pada LCD, 4 
buah push button, driver motor, rotary encoder dan juga 
pada modul GSM SIM 900A. Pengkoneksian awal adalah 
dengan VCC 5V mikrokontroler sebagai sumber.  
Pin - pin pada mikrokontroler ATMega 128 yang 
digunakan pada Tugas Akhir ini adalah sebagai berikut : 
 
Gambar 3.2. Skematik Mikrokontroler ATMega 128 
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Tabel 3.1. Pin Mikrokontroler ATMega 128 yang 
digunakan   
 
PIN FUNGSI 
2 PE0 (RXD/PD1) Tx Modul SIM 900A 
3 PE1 (TXD/PD0) Rx Modul SIM 900A 
6 PE4 (DC3B/INT4) Channel B Rotary Encoder 
7 PE5 (DC3C/INT5) Channel A Rotary Encoder 
15 PB5 (OC1A) PWM Driver Motor Modul 
20 Reset Tombol Reset 
23 XTAL2 Ground 
24 XTAL1 Ground 
35 PC0 A8 RS Modul LCD 
36 PC1 A9 RD Modul LCD 
37 PC2 A10 EN Modul LCD 
39 PC4 A12 D4 Modul LCD 
40 PC5 A13 D5 Modul LCD 
41 PC6 A14 D6 Modul LCD 
42 PC7 A15 D7 Modul LCD 
50 PA1 AD1 Direksi 2 Driver Motor Modul 
51 PA0 AD0 Direksi 1 Driver Motor Modul 
56 PF5 (ADC5/TMS) Sensor Limit Switch 
57 PF4 (ADC4/TCK) Sensor Reed Switch 
58 PF3 ADC3 Sensor Reed Switch 
59 PF2 ADC2 Push Button 3 
60 PF1 ADC1 Push Button 2 
61 PF0 ADC0 Push Button 1 
 
3.2.1.2 Pengkoneksian Modul GSM SIM 900A 
Yang dimaksud dengan pengkoneksian 
modul GSM SIM 900A adalah mengkoneksikan 
modul SIM900A dengan mikrokontroler 
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ATMega 128. Berikut ini adalah skematik Modul 
GSM SIM 900A : 
 


















Dan berikut adalah wiring pengkoneksian modul GSM 












Gambar 3.3. Skematik Modul GSM SIM 900A 
Gambar 3.4. Wiring Pengkoneksian SIM 900A dengan kontroler 
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3.2.1.3 Pengendalian DC Planet Geared Motor PG36 
Menggunakan Modul Driver Motor 
  Driver motor berfungsi sebagai pengontrol 
arah putaran dan kecepatan motor yang mana 
pada tugas akhir ini motor yang dipergunakan 
adalah DC Planet Geared Motor PG36. Berikut 






















3.2.1.4 Pengkoneksian Voltage Regulator 
  Pengatur tegangan (Voltage Regulator) 
berfungsi menyediakan suatu tegangan keluaran 
DC yang tetap yang tidak dipengaruhi oleh 
perubahan tegangan masukan, arus beban 
keluaran, dan suhu. Pengatur tegangan adalah 
salah satu bagian dari rangkaian catu daya DC. 
Berikut ini adalah IC yang dipergunakan 
untuk merancang Voltage Regulator. IC 
LM2596. 














Skematik Voltage Regulator IC LM2596 













Pada rancangan ini inputan dari baterai lipo 
sebesar 22,2 Volt dan kemudian setelah melalui 
voltage regulator maka dihasilkan tegangan 
sebesar 12 V. 
 
3.1.2.5 Perancangan Sensor Limit Switch dan Reed 
Switch 
  Sensor limit switch ini berfungsi untuk 
menjaga agar robot pembuka brankas ini tepat 
terpasang pada pintu brankas. Dimana sensor 
limit switch ini diletakkan pada papan aluminium 
diantara kaki robot. 
Gambar 3.6. Voltage Regulator IC LM2596 
Gambar 3.7. Skematik Voltage Regulator IC LM2596 
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  Sedangkan sensor reed switch dipasang pada 
penutup security kode putar. Sensor reed switch 
ini yang menjadi indikasi apabila terjadi 
kecurangan dari operator saat membuka robot. 
Berikut ini adalah wiring sensor limit switch dan 



















3.2.2 Perancangan Mekanik 
Perancangan mekanik pada Robot Pembuka 
Brankas ini terdiri dari perancangan pemegang knob, 
perancangan casing elektronik, dan perancangan bagian 
inti robot. Dimana pada bagian perancangan bagian inti 
robot terdiri dari  perancangan dudukan motor, 
perancangan pegangan robot untuk operator, perancangan 
penahan robot pada brankas, dan perancangan kaki 
penyangga robot. 
Berikut ini adalah gambaran alat robot pembuka 
brankas tersebut : 
 









 3.2.2.1 Perancangan Pemegang Knob 
Perancangan pemegang knob berfungsi 
untuk memegang knob dari brankas yang mana 
pemegang knob ini sebagai pencekram agar 
putaran dari DC Planet Geared Motor dapat 
berputar sesuai dengan kode yang diterima oleh 
Modul GSM SIM 900A. Yang dimaksud dengan 
knob adalah suatu pegangan atau tombol yang 
terdapat pada brankas. Knob pada brankas dapat 
diputar ke kanan dan ke kiri yang berisikan angka 
- angka yang berfungsi sebagai password. Berikut 















Gambar 3.10. Pemegang Knob 
Gambar 3.9. Robot Pembuka Brankas 
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Dari gambar 3.10 Pemegang knob di atas, 
dijelaskan bahwa perancangan dan pembuatan 
pemegang knob adalah sebagai berikut : 
1. Pemegang  knob terbuat dari 2 buah nilon 
berwarna putih susu dengan nilon pertama 
memiliki diameter luar sebesar 12 cm dan 
diameter dalam sebesar  10,3 cm. Memiliki 
tebal 17 mm. Nilon kedua berdiameter lebih 
kecil dengan diameter luar sebesar 10,3 cm. 
Dan diameter bagian dalamnya sebesar 8 cm. 
Dengan tebal 12 mm. 
2. Pada nilon kedua (yang berukuran lebih kecil) 
sebagai pemegang knob, dilubangi sebanyak 
16 lubang. Masing - masing lubang tersebut 
berdiameter 5 mm dengan panjang sebesar 
tebal dari nilon tersebut (12 mm) 
3. Lubang bagian dalam nilon tersebut diberi per 
dengan panjang 10 mm dan kemudian 
ditutupi dengan peluru yang dikaitkan 
menggunakan ring dari aluminium agar per 
menjadi merenggang dan peluru dapat 
tertanam dengan kokoh. 
4. Tujuan memberi per dan peluru pada lubang 
nilon agar knob menjadi tidak licin dan 















Gambar 3.11. Peluru pada pemegang knob 
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3.2.2.2 Perancangan Casing Elektronik 
Perancangan casing elektronik berfungsi 
sebagai tempat/wadah komponen - komponen 
elektronik yang dipergunakan. Perancangan 
casing ini meliputi perancangan box sebagai 
wadah bagian elektronik, perancangan box 
sebagai pelindung DC Planet Geared Motor, dan 
juga penyangga/dudukan untuk bagian elektronik 
itu sendiri.  
Proses perancangan dan pembuatan casing 
elektronik  adalah sebagai berikut : 
1. Perancangan box sebagai wadah elektronik 
terbuat dari acrylic berwarna hitam dengan 
tebal acrylic 2 mm berukuran 15 x 16 x 7 cm. 
Box acrylic ini didesain sedemikian rupa 
sehingga memudahkan operator untuk 















2. Pada box acrylic terdapat 4 buah push button 
yang mana push button ini berfungsi untuk 
mengoperasikan robot tersebut. Push button 
berwarna kuning sebagai tombol reset robot. 
Dan push button merah di bawah push button 
kuning berfungsi sebagai tombol start untuk 
mulai menjalankan motor. Selanjutnya push 
button bagian kanan (push button A dan push 
Gambar 3.12. Box Acrylic Elektronik 
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button B) yang dapat dipergunakan sebagai 
tombol opsional. Kemudian di sisi depan juga 
terdapat mini voltage detector yang mana 
berfungsi untuk menampilkan voltase yang 
tersisa pada baterai lipo. Terdapat pula push 
button utama yang berfungsi sebagai tombol 
on - off sistem. Jadi ketika push button 
diaktifkan maka baterai akan aktif sehingga 
mengaktifkan sistem elektronik pada robot. 
Selain itu juga terdapat LED berwarna merah 
berjumlah 5 buah yang mana LED ini adalah 
indikator sistem. Dimana LED nomor 3 
(bagian tengah) akan menyala apabila sistem 
menyala. Kemudian LED nomor 1,2,4 dan 5 
akan menyala bergantian sebagai indikator 
kerja sistem. Setelah semua LED menyala, 
LED kemudian akan mati dan sistem sudah 
berjalan. Selanjutnya LED akan menyala 
secara berurutan mulai LED 1 sampai LED ke 
5 yang menjadikan indikator step putaran 
motor untuk membuka brankas. Berikut ini 













3. Box acrylic ini dikaitkan dengan penyangga/ 
dudukan elektronik yang terbuat dari 
lembaran aluminium dengan ukuran sebesar 
10 cm dan tebal 3 mm dengan bentuk persegi 
panjang. Namun penyangga yang terbuat dari 
Gambar 3.13. Box Acrylic sisi depan 
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aluminium ini tidak terlihat dari luar. Karena 
sudah tertutupi dengan box acrylic pelindung 
DC Planet Geared Motor. 
4. Selanjutnya terdapat pula box acrylic sebagai 
pelindung DC Planet Geared Motor yang 
ukurannya lebih kecil daripada box acrylic 
elektroniknya. Dengan ukuran 30x9,3x7 cm 
menggunakan acrylic berwarna hitam dengan 














5. Box acrylic pelindung motor terletak di 
bawah box acrylic elektronik. Yang mana 
pemasangannya menggunakan mur dan baut 














Gambar 3.14. Box Acrylic pelindung motor 
Gambar 3.15. Box Acrylic keseluruhan 
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 3.2.2.3 Perancangan Bagian Inti Robot 
Perancangan bagian inti robot terdiri dari : 
1. Perancangan Dudukan Motor 
  Perancangan dudukan motor yang 
dimaksudkan di sini adalah pengait motor 
pada bagian inti robot dan penyatu dengan 













  Dudukan motor ini terbuat dari 
aluminium dengan tebal 2 mm. Berbentuk 
trapesium sama sisi dengan ukuran 10 cm x 5 
cm yang direkatkan dengan bagian inti robot 
mengggunakan mur dan baut berjumlah 3 
buah. Selanjutnya bagian tersebut dikaitkan 
pula dengan nilon kecil berbentuk lingkaran 
dengan diameter 3 cm dan panjang 1,7 cm. 
  Dikaitkan dengan nilon kecil 
dimaksudkan sebagai penghubung antara DC 
Planet Geared Motor dengan pemegang knob. 
  Lempengan aluminium sebagai dudukan 
motor ini dihubungkan dengan batangan 
aluminium vertikal dengan tebal 1 cm dan 
panjang 24 cm. Dimana batangan aluminium 
ini yang nantinya juga menjadi penyangga 
penghubung dengan kaki robot. 
  Berikut ini adalah gambar perancangan 
dari batangan aluminium tersebut : 
 













2. Perancangan Pegangan Robot untuk Operator 
Perancangan pegangan robot untuk 
operator yang dimaksudkan adalah bagian 
yang dapat digunakan oleh operator sebagai 
pegangan robot agar dapat dibawa dengan 
mudah. 
Desain dari pegangan robot ini adalah 














Dari gambar di atas, dapat diketahui 
bahwa : 
1. Pegangan tersebut terbuat dari batangan 
aluminium dengan tebal 2 mm. Batangan 
aluminium tersebut dibentuk persegi 
panjang dengan ukuran 12,5 x 7,7 x 2,5 
cm. 
Gambar 3.18. Pegangan Robot untuk Operator 
Gambar 3.17. Batangan Aluminium Penyangga 
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2. Pembentukan pegangan ini masing - 
masing sikunya dikaitkan dengan 
lempengan aluminium yang berbentuk 
siku - siku menggunakan blind rivet 
dengan ukuran 3,2 mm x 9,5 mm. Dimana 
setiap siku batangan aluminium tersebut 
diberi 4 buah blind rivet. 
3. Kemudian pegangan ini dikaitkan pada 
batangan aluminium horizontal inti robot 
dengan menggunakan lempengan 
aluminium yang berbentuk siku - siku 
menggunakan blind rivet pula. Dengan 
jumlah blind rivet sebanyak 4 buah. 
Sehingga pegangan robot ini menyatu 
dengan bagian robot itu sendiri. 
 
3. Perancangan Penahan Robot pada Brankas 
Perancangan penahan brankas terdiri 
dari dua buah holder penghisap. Dimana 
holder penghisap ini diletakkan pada sisi 
kanan dan sisi kiri robot selayaknya lengan 
robot. 
Holder penghisap ini terbuat dari 
modifikasi dua buah holder handphone. Yang 
mana penghisapnya itu sendiri berbentuk 
bulat dengan diameter sebesar 7,3 cm. 
Sedangkan holder nya sendiri memiliki 
































Cara pemasangan holder penghisap pada 
robot menggunakan mur pengunci yang 
terpasang pada holder penghisap tersebut. 
Yang mana holder ini dapat digerakkan 
secara horizontal dan vertikal. 
Pada penahan robot ini, terdapat sebuah 
space yang berfungsi agar holder penghisap 
dapat diatur bergeser ke kanan atau ke kiri 
atau dengan kata lain jangkauan lengan 
penahan menjadi panjang atau pendek. 
Space pada lengan robot ini terbuat dari 
acylic dengan tebal 12 mm dan dengan 
ukuran 14 x 12 cm berbentuk   elips dimana 
bagian tengahnya terdapat ruang kosong 
dengan panjang 13 cm dan lebar 0,5 cm yang 
berfungsi agar mur dari holder penghisap ini 
dapat digerakan sesuai dengan keinginan. 
Desain bagian penggerak lengan robot dapat 
dilihat pada gambar berikut : 


















Penyambungan antara lengan robot dan 
bagian inti robot adalah dengan menggunakan 
sebuah batangan aluminum dengan tebal 12 
mm dengan panjang 24,5 cm. Batangan 
aluminium yang berfungsi sebagai pengait ini 
diletakkan melintang pada bagian inti robot 
dan dikaitkan menggunakan lempengan 
aluminium dengan bentuk trapesium siku - 
siku di sisi kanan dan kiri. Dimana lempengan 
tersebut dipasang dibagian atas dan bawah. 
Lempengan aluminium tersebut memiliki 
tebal 1 mm dan dikaitkan dengan mur baut 
dengan masing - masing lempengan terdapat 
8 mur baut. 
Selain di sisi kanan dan kirinya, di 
bagian tengah batangan aluminium tersebut 
juga dikaitkan dengan lempengan aluminium 
agar lebih kuat lagi. Bentuk dari lempengan 
aluminium ini adalah trapesium sama  kaki. 
Dengan cara penyambungan dengan 
menggunakan  blind rivet dengan ukuran 3,2 
mm x 9,5 mm. Lempengan tersebut 
diletakkan dibagian atas dan bawah. 
Gambar 3.21. Space Penggerak Lengan Robot 
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4. Setelah pada bagian penahan robot pada 
brankas dihubungkan dengan batangan 
aluminium yang melintang. Yang mana 
bagian ini pula disambungkan dengan 
batangan aluminium yang diletakkan tegak. 
Sehingga bagian ini menyatu dengan box 
elektronik. Batangan aluminium yang 
diletakkan tegak ini memiliki ukuran sebesar 
















4. Perancangan Kaki Penyangga Robot 
  Selain terdapat lengan pada robot yang 
berungsi untuk menahan robot pada brankas, 
robot pembuka brankas ini juga dilengkapi 
dengan kaki penyangga robot. Yang mana kaki 
penyangga ini berfungsi sebagai penyangga robot 
dan juga berfungsi sebagai penahan robot pada 
brankas. Sehingga robot pembuka brankas ini 
memiliki dua penahan pada brankas. Lengan 
robot dan juga kaki robot. 
  Kaki pada robot ini berjumlah 2 buah yang 
diletakkan di bagian kanan dan kiri tubuh robot 
tersebut. Kaki penyangga ini terbuat dari 
batangan aluminium yang dibentuk siku - siku. 
Yang mana bagian horizontal dengan panjang 11 
Gambar 3.22. Batangan Aluminium Penghubung 
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cm dan tebal 1,3 cm. Serta pada bagian 
vertikalnya 7,5 cm dengan tebal yang sama 
dengan bagian horizontalnya. Berikut adalah 
















Cara penyambungan batangan siku - siku ini 
menggunakan lempengan aluminium berbentuk 
trapesium siku - siku yang dikaitkan dengan 
menggunakan blind rivet dengan ukuran 3,2 mm 
x 9,5 mm berjumlah 4 buah. 
Selanjutnya pada bagian vertikal batangan 
aluminium dikaitkan pula dengan aluminium siku 
- siku 3 mm yang dibentuk trapesium sama kaki.  
Dibagian kaki robot ini diletakkan pula 
acrylic berwarna hitam yang terdapat sensor reed 
switch. Yang mana apabila acrylic ini berfungsi 
untuk menutupi knob apabila sedang berputar. 
Sehingga operatr tidak dapat mengetahui kode 
putar dari brankas tersebut. 
Selain itu di antara kaki robot bagian kanan 
dan kiri disatukan dengan pemasangan 
aluminium dengan ukuran 14,4 x 8,5 cm. Dimana 
pada aluminium ini terdapat sensor limit switch. 
Sensor limit switch aktif apabila robot ini sudah 
benar - benar terpasang dengan tepat pada 
Gambar 3.23. Kaki Penyangga Robot 
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3.3 Perancangan Perangkat Lunak (Software) 
 
Perancangan perangkat lunak (software) pada Tugas 
Akhir ini terdiri dari pemograman mikrokontroler ATMega 128, 
pemograman DC Planet Geared Motor, Pemograman Modul 
GSM SIM 900A, serta Pemograman tampilan LCD. 
 
3.3.1 Pemograman Mikrokontroler ATMega 128 
Perangkat lunak (software) yang digunakan dalam 
pemrograman Mikrokontroler ATMega 128 menggunakan 
software Code Vision AVR dan dihubungkan dari 
PC/laptop ke mikrokontroler ATMega 128 menggunakan 
downloader. 
Pemograman mikrokontroler ATMega 128 meliputi 
pemograman rotary encoder, modul GSM SIM 900A, 
inputan berupa push button, tampilan LCD, dan juga DC 
Planet Geared Motor. 
Berikut ini flowchart program keseluruhan: 






























Gambar 3.25. Flowchart program keseluruhan  
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3.3.2 Pemograman DC Planet Geared Motor 
  Pemograman DC Planet Geared Motor juga 
diprogram pada Code Vision AVR. Pemograman ini 
dilakukan dengan tujuan untuk mengatur putaran motor 
CW atau CCW. Selain itu mengatur pula kecepatan motor 
serta putaran motor agar sesuai dengan kode yang 
diterima oleh Modul GSM SIM 900A dan langsung 
diproses. 
  Berikut ini adalah contoh program yang 
dipergunakan untuk mengantur putaran motor CW atau 




switch (index) { 
    case 1: 
       while (rotary[kiri] <= nilai1){ //nilai1=350 
        m_ccw(); 
        PWM = 5; 
        ftoa(rotary[kiri],1,temp);lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts(temp); 
        }      
    m_stop(); 
    delay_ms(2000);   
     index = 2;    
    break; 
    case 2: 
      while (rotary[kiri] >= nilai2){ //nilai2=200 
       m_cw(); 
       PWM = 5; 
       ftoa(rotary[kiri],1,temp);lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts(temp); 
       } 
      m_stop(); 
      delay_ms(2000);   
      index = 3;          
    break;   
    case 3: 
          lcd_clear();     
    break; 
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    default: 
    }; 
} 
 
3.3.3 Pemograman Modul GSM SIM 900A 
  Sama halnya dengan pemograman DC Planet Geared 
Motor, program Modul GSM SIM 900A ini dibuat di 
Code Vision AVR. Program dimaksudkan agar Modul 
GSM SIM 900A dapat membaca SMS yang diterima 
dengan baik. Kartu provider yang digunakan pada Modul 
GSM SIM 900A menggunakan kartu Indosat dengan 
nomor 085732020568. Dengan nomor user pemilik 
brankas adalah 085646450650. 
  Berikut ini adalah salah satu diantara beberapa 
program yang dipergunakan mengenai kontrol Modul 
GSM SIM 900A. 
  
  void kirim_sms(int command){ 
    lcd_clear();lcd_gotoxy(0,0);lcd_putsf("Sending SMS"); 
    switch (command) { 
    case 1: 
        printf ("AT+CMGS="); 
        putchar ('"');printf ("+6285250077040");putchar  
 
('"'); 
        putchar (13);delay_ms (1000); 
        printf ("Sistem telah diselesaikan dengan baik"); 
        putchar (26);            
        //putchar(10); 
        putchar (13); 
        //while (getchar() != 'K'){} 
        delay_ms(100);   
    break; 
    case 2: 
        printf ("AT+CMGS="); 
        putchar ('"');printf ("+6285646450650);putchar  
 
('"'); 
        putchar (13);delay_ms (1000); 
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        printf ("Data tidak diterima"); 
        putchar (26);            
        //putchar(10); 
        putchar (13); 
        //while (getchar() != 'K'){} 
        delay_ms(100);   
     
    break;    
    default: 
    }; 
 
     
} 
 
  Pada program di bawah ini adalah program 
mengenai penggunaan SIM 900A yang mana pada case 1 
berfungsi untuk konfirmasi kepada user bahwa sistem 
telah diselesaikan dengan baik dan brankas telah terbuka. 
Dan pada case 2 adalah konfirmasi bahwa sistem tidak 
bekerja dikarena ada beberapa kenadala misalnya apabila 
penutup pelindung knob dibuka yang berarti sistem 
security tidak aman sehingga sistem tidak mengeksekusi 
 
3.3.4 Pemograman Tampilan LCD 
  Salah satu jenis proyeksi yang dipergunakan untuk 
menampilkan data dari kontroler adalah LCD 8x2. Alasan 
mengapa memilih LCD 8x2 ini karena dimensi pada LCD 
ini sesuaikan dengan jumlah data yang ditampilkan dalam 
Proyek Tugas Akhir ini.  
Pada awal perancangan perangkat lunak 
menggunakan Code Vision AVR, terlebih dahulu 
diperlukan konfigurasi untuk jenis mikrokontroler, beserta 
nilai clock yang digunakan, kemudian juga diperlukan 
konfigurasi port mikrokontroler dan konfigurasi untuk 
fitur – fitur yang akan digunakan seperti misalnya LCD. 
Untuk konfigurasi tersebut, Code Vision AVR 
menyediakan fitur khusus untuk konfigurasi nilai – nilai 
ataupun modus apa yang diperlukan dalam pemrograman 
sehingga sangat memudahkan pengguna dalam 
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menggunakan fitur – fitur yang terdapat dalam AVR 
tersebut. Gambar 3.26 menunjukkan konfigurasi yang 
dilakukan menggunakan CodeWizard AVR.  
  
 

















Contoh program LCD yang dipergunakan adalah sebagai berikut 
: 
  
 lcd_clear();  








PENGUJIAN DAN ANALISA ALAT 
 
Pada bab ini akan dibahas mengenai pengujian dan analisa alat 
dari robot pembuka brankas yang telah dibuat. Pengujian alat ini 
ditujukan untuk memastikan agar peralatan yang dibuat dapat berfungsi 
dengan baik. 
Pengujian robot pembuka brankas ini meliputi pengujian modul 
GSM SIM 900A, pengujian DC planetary geared motor, pengujian 
driver motor, pengujian program driver motor terhadap DC planetary 
geared motor, pengujian program modul GSM SIM 900A terhadap 
kontroler, dan pengujian kepresisian putaran motor. Setelah melakukan 
beberapa pengujian alat, data yang diperolah akan dianalisa untuk 
mengetahui proses kerja dari seluruh sistem alat yang dibuat. 
 
4.1 Pengujian Modul GSM SIM 900A 
Pengujian Modul GSM SIM 900A dilakukan melalui 
hyperterminal pada komputer/laptop. Cara pengujian Modul 
GSM SIM 900A yaitu dengan menggunakan bluetooth HC-05 
dimana komunikasi yang digunakan adalah komunikasi serial 
dengan level tegangan TTL. Berikut ini adalah gambar wiring 


















Cara pengujian Modul GSM SIM 900A dengan cara 
menghubungkan Vcc dari Modul GSM SIM 900A ke Vcc dari 
Gambar 4.1. Wiring Diagram Pengkoneksian 
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bluetooth HC-05, ground dari Modul GSM SIM 900A ke ground 
dari bluetooth HC-05, Rx dari Modul GSM SIM 900A ke Tx dari 
bluetooth HC-05, dan Tx dari Modul GSM SIM 900A ke Rx dari 
bluetooth HC-05. Kemudian setelah terhubung, bluetooth 
dikoneksikan denga laptop/komputer yang sudah diinstall dengan 
Aplikasi Hyperterminal. 
Berikut adalah hasil pengujian SIM 900A dengan 
menggunakan AT Command pada komputer menggunakan 
Hyperterminal. Data-data yang ditampilkan pada program 
aplikasi Hyperterminal yang diterima oleh komputer dapat dilihat 




















Keterangan :  
1.  AT adalah perintah untuk menguji koneksi modul GSM SIM 
900 terhadap software di komputer. Respon “OK” 
menandakan bahwa koneksi dalam kondisi baik.  
2.  ATI adalah perintah untuk melihat tipe SIM yang digunakan.  
3.  AT+CMGF=1 adalah perintah untuk memerintahkan modul 
GSM SIM 900 bekerja pada SMS mode teks. Respon “OK” 
menandakan perintah berhasil di eksekusi. Jika respon 
Gambar 4.2. Tampilan pada Hyperterminal 
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“ERROR” menandakan bahwa modul GSM belum terhubung 
dengan baik.  
4.  AT+CMGR adalah untuk membaca sms pada lokasi tertentu 
dari memori pesan. AT+CMGR=1 adalah perintah untuk 
membaca sms pada memori pesan index 1. 
5. REC READ adalah Received Read Message (pesan diterima 
sudah dibaca). Sedangkan untuk “REC UNREAD” adalah 
Received Unread Message (pesan diterima sebelum dibaca).  
6.  AT+CMGF=0 adalah perintah untuk memerintahkan modem 
GSM bekerja pada SMS mode PDU (Protokol Data Unit). 
Respon “OK” menandakan perintah berhasil di eksekusi. Jika 
respon “ERROR” menandakan bahwa modem belum 
terhubung dengan baik.  
 
4.2 Pengujian Driver Motor 
Tujuan dari pengujian driver motor adalah untuk menguji 
driver motor dapat berkerja dengan baik atau tidak ketika 
digunakan. Pengujian driver motor dilakukan dengan cara 
mengukur perbedaan potensial antara output 1 dan output 2. 










Hasil Pengujian Driver Motor adalah sebagai berikut : 
Tabel 4.1. Hasil Pengujian Driver Motor 
No. INT 1 INT 2 Vin Vout Kondisi Motor 
1. 0V 0V 0V 24,9V Diam 
2. 0V 0V 5V 24,9V Diam 
Gambar 4.3. Modul Driver Motor 
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No. INT 1 INT 2 Vin Vout Kondisi Motor 
3. 0V 5V 0V 24,9V Diam 
4. 5V 0V 0V 24,9V Diam 
5. 0V 5V 5V 24,9V Berputar Forward 
6. 5V 0V 5V 24,9V Berputar Reverse 
7. 5V 5V 0V 24,9V Diam 
8. 5V 5V 5V 24,9V Diam 
 
 
4.3 Pengujian Program Pembacaan Rotary Encoder pada DC 
Planet Geared Motor 
 Rotary Encoder yang dimaksudkan disini adalah 
rotary encoder pada DC Planet Geared Motor. Tujuan dari 
pengujian program pembacaan rotary encoder ini adalah untuk 
mengetahui apakah program yang dibuat sudah dapat 
diaplikasikan atau belum sehingga nantinya hasil rotary encoder 
dari program yang masuk akan sesuai dengan data rotary encoder 
pada motor yang sebenarnya.  
Berikut ini adalah alur program yang digambarkan pada 
flowchart. Program ini dipergunakan untuk membaca putaran 
motor rotary encoder. Dimana untuk programnya sendiri dapat 







PIN 4 = PIN 5PIN 4 = PIN 5

















Pada DC Planet Geared Motor Type PG 36, diketahui 
bahwa : 
PPR (Pulse per Rotation) DC Planet Geared Motor = 7 
Gear Rotation = 26,9 
Dan pada tugas akhir ini, setting dari program yang 
dipergunakan untuk pengambilan data serta pengujian 
menggunakan any change interrupt mode yang ter setting pada 
Gambar 4.4. Flowchart  Program Pembacaan Rotary Encoder 
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software Code Vision AVR. Sehingga, nilai yang di input kan 
adalah 4 (any change interrupt mode). 
 
Oleh karena itu, dapat dirumuskan nilai Rotary Encoder 
menurut datasheet dari motor : 
PPR x Gear Ratio x Pengambilan Data 
= 7 x 26,9 x 4 
= 753,2 
≈ 753 
Nilai 753 yang dihasilkan dari perhitungan tersebut 
merupakan nilai rotary encoder motor pada putaran pertama. 
Maksudnya adalah ketika pemegang knob pada robot diputar 
sebanyak satu kali dari titik awal dan kembali pada titik tersebut 
lagi. Dimana pada putaran kedua, nilai 753 x 2 = 1506. Pada 
putaran ketiga, nilai 753 x 3 = 2259. Hal tersebut berulang - 
ulang untuk putaran keempat dan seterusnya. 
Dari dua pengujian yang dibandingkan (pengujian 
program dan pengujian perhitungan) dapatkan dirumus ERROR 
sebagai berikut : 
 
Error = Rotary Encoder Real - Rotary Encoder Perhitungan 
 
Keterangan : 
Rotary Encoder Real : Nilai dari Rotary Encoder pada motor 
yang sebenarnya saat memutar pemegang knob. 
Rotary Encoder Perhitungan : Nilai dari Rotary Encoder pada 
motor menggunakan perhitungan dari datasheet  
 
Berikut ini adalah hasil dari pengujian tersebut : 











1. 1 756 753 3 
2. 2 1510 1506 4 













4. 4 3023 3012 11 
5. 5 3780 3765 15 
6. 6 4536 4518 18 
7. 7 5292 5271 21 
8. 8 6050 6024 26 
9. 9 6807 6777 30 




Dan didapatkan grafik sebagai berikut : 
  
Putaran Ke- : Putaran pemegang knob yang dilakukan untuk 
pengujian (robot belum dipasang pada brankas) 
Rotary 
Encoder Real 
: Nilai rotary encoder yang ditampilkan pada 




: Data Perhitungan dari rumus (PPR x Gear 
Rotio x Pengambilan Data) 
Error : Selisih dari Data Rotary dan Data Perhitungan 
Gambar 4.5 Grafik Pengujian Program Pembacaan Rotary Encoder 
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4.4 Pengujian Program Driver Motor terhadap DC Planet Geared 
Motor dan Dibaca oleh Kontroler 
 
Tujuan dari pengujian ini adalah untuk mengetahui apakah 
program yang digunakan sudah berjalan dan berfungsi 
sebagaimana yang diharapkan, Berikut ini adalah alur program 
yang digambarkan dalam flowchart yang dipergunakan untuk 
pengujian driver motor. Dimana program ini dapat dilihat pada 
Lampiran B.  
 
START








ERROR = SETPOINT – ROTARY;
KONTROL = ERROR * KP;











Gambar 4.6. Flowchart  Program Driver Motor 
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dari pengujian data di atas, didapatkan hasil sebagai berikut : 
 










Nilai Rotary yang 
Diinginkan. Yang 
Dipergunakan 
Sebagai Acuan  
Error 
100 754 753 -1 
220 1657 1657 0 
300 2260 2259 +1 
440 3314 3314 0 








: Nilai acuan atau nilai awal yang 
dipergunakan pada program driver motor 
Nilai Rotary Motor 
yang terbaca pada 
LCD 
: Nilai rotary yang terbaca pada LCD saat 
dilakukan pengujian 




: Data yang didapatkan dari (data yang  
diinputkan pada program x 7,53). 7,53 
adalah variabel linierisasi yang didapat 
dari pengambilan data. 
 
Error 
: Selisih dari Data Rotary yang terbaca pada 




4.5 Pengujian Program Modul GSM SIM 900A terhadap 
Kontroler 
 
Pengujian program modul GSM SIM 900A terhadap 
kontroler dilakukan dengan mengkonfigurasikannya 
menggunakan mikrokontroler ATMega 128. Wiring yang 
digunakan untuk menguji program modul GSM SIM 900A 
terhadap kontroler dijelaskan pada BAB 3. 
Pengujian dilakukan dengan cara membaca data yang 
masuk ke SIM 900A dilanjutkan ke kontroler. Data yang masuk 
ke SIM 900A adalah SMS (Short Message Service) yang dikirim 
oleh pemilik brankas melalui handphonenya. Data yang masuk 
akan langsung dibaca dan ditampilkan ke LCD. Disinilah akan 
diuji coba apakah saat penerimaan dan pembacaan password, 
terdapat data dari password yang hilang atau tidak. Data yang 
diambil adalah data yang telah diparsing sebelumnya di dalam 
program yang digunakan. Sehingga, pada LCD tidak akan 
menampilkan data mentah tanpa diolah terlebih dahulu. 
Pada robot pembuka kunci brankas ini, format dari 
password  brankas sudah ditentukan. Yaitu *00-00-XX-YY#OK. 
Dimana XX dan YY pada pada format tersebut merupakan 
kombinasi angka password  brankas. Sebagai informasi, bahwa 
brankas yang dipergunakan pada tugas akhir ini hanya 
menggunakan dua kombinasi angka sebagai password-nya. 
Berikut ini adalah alur dari program parsing yang 














SMS (W) = ‘*’
DATA = WW ++
W < 69
DATA 1 = DATA + 1
DATA 2 = DATA + 5
DATA 3 = DATA + 7


































Pada Gambar  4.7. Pengujian Program Modul GSM SIM 900A 
diatas diperlihatkan tampilan di LCD tertera "waiting" yang 
berarti Modul GSM SIM 900A sedang menunggu SMS yang 














Pada Gambar 4.8. Pengujian Program Modul GSM SIM 
900A diatas terlihat tampilan pada LCD bertuliskan  "00 00 10 
30" yang berarti Modul tersebut sudah menerima SMS yang 
dikirim. 
Yang mana SMS yang ditampilkan pada LCD tersebut 
sudah melalui parsing terlebih dahulu. 
  Berdasarkan pengambilan data yang telah diambil 
didapatkan hasil sebagai berikut : 
 
Gambar 4.8. Pengujian Program Modul GSM SIM 900A (1) 
Gambar 4.9 Pengujian Program Modul GSM SIM 900A (2) 
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Tabel 4.4. Hasil Pengujian Program Modul GSM SIM 900A 
SMS Password yang 
dikirim melalui Hand 
Phone  
Data SMS yang diterima oleh Modul 
GSM SIM 900A serta telah diparsing 









*00-00-10-30#OK 00 00 10 30 
*12-00-12-33#OK 12 00 12 33 
*22-12-10-30#OK 22 12 10 30 
*12-00-10-30#OK 12 00 10 30 
*23-00-00-30#OK 23 00 00 30 
*11-22-33-44#OK 11 22 33 44 
*123-00-10-303#OK 12 -0 -1 -3 
 
4.6 Pengujian Kepresisian Putaran Motor 
 
 Tujuan dari pengujian kepresisian motor adalah untuk 
mengetahui apakah motor dapat berputar dan berhenti sesuai 
dengan data yang dimasukkan. Dengan acuan kepresisian putaran 
ini didapatkan dari index angka yang terdapat pada knob dimana 
angka tersebut diawali ‘0’ sampai dengan ‘99’. Pada program 
untuk memutar motor, dianalogikan 10 kali putaran knob dan 
nilai yang diinputkan pada program adalah 1000. Apabila 
diinginkan motor berputar 5 kali maka data yang diinputkan 
adalah 500. Dan seterusnya untuk nilai - nilai berikutnya. 
 Berikut adalah hasil yang didapatkan dari beberapa 



























































: Nilai tersebut berupa analogi. Dimana 100 
berarti 1 kali putaran, 300 berarti 3 putaran, dan 
seterusnya 
Index Knob Awal 
(Saat Motor Belum 
berjalan) 
: Robot dipasang pada pintu brankas. Yang mana 
index knob awal adalah saat knob brankas 
diposisikan pada nilai awal, yaitu 0 
Nilai Rotary Motor 
yang Dibaca pada 
LCD 
: Nilai tersebut merupakan nilai perhitungan 


















Index Knob Setelah 
Motor Berjalan dan 
Kemudian Berhenti 
: Pada saat posisi awal, index knob diposisikan 
pada suatu angka (misalnya 0). Kemudian 
motor menyala dan berputar menurut nilai yang 
diinputkan pada program. Dan ketika motor 
berhenti, maka jarum pada knob akan menunjuk 
pada sebuah nilai tertentu. Itulah yang 
dimaksudkan dengan index knob setelah motor 
berjalan dan kemudian berhenti. 
Kondisi Putaran 
Motor 
: Dmaksudkan untuk memperjelas putaran 
motor. Dimana ketika diinputkan suatu nilai 
pada program bagaimana putaran motor 
tersebut. Apakah CW atau CCW. Dan juga 
perhitungan banyaknya putaran yang dilakukan 
oleh motor. 
Gambar 4.10. Pengujian Kepresisian Motor 
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4.7 Pengujian Alat Secara Keseluruhan 
 
Pengujian alat secara keseluruhan menunjukkan bahwa 
robot pembuka brankas sudah berjalan tanpa gangguan dan 
berjalan sesuai fungsinya. Pengujian dilakukan secara bertahap. 
Cara pengujian alat secara keseluruhan untuk sekali proses 
pembukaan brankas adalah sebagai berikut : 
1. Memasang robot pembuka brankas dengan tepat. Disesuaikan 
dengan knob brankas dan juga lengan brankas diatur serta 
holder penghisap dipasang dengan cara memutar penghisap 
tersebut. Hal ini harus dilakukan dengan benar dan tepat agar 














2. Langkah selanjutnya adalah memposisikan knob pada posisi 0 
(sesuai dengan kode putar brankas). Hal ini dikarenakan agar 
robot memiliki nilai awalan 0 sehingga nantinya motor dapat 











Gambar 4.11. Memasang Robot pada Pintu Brankas 
Gambar 4.12. Memposisikan Knob pada Posisi 0 
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3. Berikutnya adalah dengan menutup bagian security pada 
brankas dengan menggunakan penutup yang terbuat dari 
acrylic. Pada penutup ini terdapat sensor limit switch yang 
berfungsi sebagai pengamanan sistem security pada brankas. 
Sebagai robot kemanan atau safe security robot, operator 
yang mengoperasikan robot tidak diperkenankan untuk 
melihat robot tersebut sedang memutar knob brankas. Oleh 
karena itu, robot pembuka brankas ini didesain harus 
terpasang penutup knob terlebih dahulu, baru robot ini akan 
bekerja. Apabila knob terbuka atau sengaja dibuka, maka 
sistem akan error dan robot akan mengirimkan SMS 













4. Langkah selanjutnya adalah mengaktifkan push button power 
yang mana ketika push button aktif maka baterai akan aktif 
dan menyebabkan sistem menjadi aktif pula. Pada saat push 
button diaktifkan maka indiktor LED juga akan aktif secara 











Gambar 4.13. Menutup Bagian Security pada Brankas 
Gambar 4.14. Mengaktifkan Push Button Power 
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5. Setelah push button power diaktifkan dan LED indikator 
berhenti berkedip, langkah berikutnya adalah menekan 
tombol start pada push button berwarna merah di bawah push 
button kuning. Ketika push button merah diaktifkan maka 
tampilan LCD adalah "waiting" yang berarti Modul GSM 
SIM 900A sedang menunggu SMS dari user (pemilik 
brankas). Pengiriman SMS ke nomor modul SIM 900A 
(085755298956) dengan format *00-00-XX-XX*. Dimana 
XX ini adalah kode dari brankas tersebut. Selanjutnya setelah 
kode SMS diterima maka tampilan di LCD menjadi ’'running 












6. Selanjutnya motor akan berputar sesuai dengan kode putar 
yang diterima oleh Modul GSM SIM 900A. 
7. Dan ketika motor sudah berhenti, dan brankas dapat dibuka 
maka Modul GSM SIM 900A akan mengirimkan SMS 
konfirmasi kepada nomor user (pemilik brankas) bahwa 











Gambar 4.15. Mengaktifkan Push Button Start 
Gambar 4.16. Brankas Sudah Terbuka 
59 
 














Tabel 4.6. menunjukkan data hasil pengujian robot 
pembuka brankas secara keseluruhan. Dari pengujian alat 
keseluruhan didapatkan hasil bahwa semua perangkat yang 
























Push Button Power (Start 
Sistem) 
Mengaktifkan baterai dan sistem 
pada robot pembuka brankas 
LED 5 buah 
Indikator sistem sudah ready untuk 
digunakan 
Push Button I (Reset) 
Menghentikan sistem sehingga 
sistem akan refresh. 
Push Button II (Start SMS) 
Sistem sudah ready untuk 
menerima SMS dari user 
Limit Switch Mengamankan security kode 
Reed Switch 1 (S1) Mendeteksi medan magnet 
Reed Switch 2 (S2) Mendeteksi medan magnet 
Modul GSM SIM 900A 
Menerima SMS kode putar dari 
user dan mengirim SMS konfirmasi 
kepada user  




Pada pengujian secara keseluruhan dijelaskan bahwa 
untuk sekali proses pembukaan brankas membutuhkan waktu 
selama 3 menit 33 detik. Foto alat keseluruhan dapat dilihat 
pada Lampiran A (halaman A-1), serta foto proses pengujian 
secara keseluruhan ditunjukkan pada Gambar 4.18. Data hasil 
waktu pengujian pembukaan brankas ditunjukan pada Tabel 
4.7. 
 
Tabel 4.7 Hasil Waktu Pengujian Alat secara Keseluruhan 
 
Pengujian Waktu 
1 4 menit 14 detik 
2 3 menit 53 detik 




























Bab penutup ini berisi tentang kesimpulan yang diperoleh selama 
proses pembuatan robot pembuka brankas, kesimpulan dari hasil 





1. Nilai kecepatan putar maksimal yang diinputkan pada 
program adalah < 22. Dimana data tersebut didapatkan dari 
pengujian yang telah dilakukan. Jika nilai kecepatan putar 
maksimal bernilai > 22 (batas maksimal dari kecepatan putar) 
maka motor akan berhenti tidak pada nilai yang menjadi 
setpoint (nilai awal putaran). 
2. Tegangan kerja yang dipergunakan untuk supply pada modul 
GSM SIM 900A adalah sebesar 8-9 Volt. Dimana supply 
yang dipergunakan adalah baterai lipo 6 cell dengan kapasitas 
sebesar 2650 mAH. Jika dipergunakan secara terus menerus 
untuk membuka brankas, baterai akan tahan sampai 12 kali 
kerja. 
3. Waktu yang diperlukan mulai dari pemasangan robot sampai 
dengan brankas terbuka (keseluruhan) adalah 3 menit 33 
detik. Dimana waktu yang diperlukan robot untuk 
mengirimkan SMS kepada user sampai user menerima SMS 
adalah selama 11 detik. Sedangkan waktu eksekusi proses 
pembukaan brankas itu sendiri adalah 2 menit 25 detik.  
 
5.2 Saran 
1. Penggunaan LCD pada robot pembuka brankas ini seharusnya 
ditanggalkan. Agar lebih secure. Alangkah baiknya 
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unsigned char sinyal[30]; 










unsigned int n,w,x,a,c,z,data,data1,data2,data3,data4,datano; 




unsigned char bufnomor[255]; 
 
int i; 
int status = 0; 
int LastRotary; 
int FirstError; 
int maks = 19; //11 
int mini = 15; //8 
float nilaibagi = 7.532; 
int index=1,index2,step=0; 
int nilai1 = 350; 
int nilai2 = 200; 
int rotary[2] = {0, 0}; 
char temp[16],temp2[16],temp3[16];  
char nohp[14]={'+','6','2','8','5','6','4','6','4','5','0','6','5','0'}; 
 
// Declare your global variables here 
#define kiri  0 
#define kiri2 1 
#define UART_NO_DATA          0x0100              /* no receive data 
available   */ 
#define PWM OCR1AL   
 
//declare pin lampu 
#define lampu1 PORTA.2 
#define lampu2 PORTA.3 
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#define lampu3 PORTA.4 
#define lampu4 PORTA.5 
#define lampu5 PORTA.6 
 
// External Interrupt 4 service routine 
interrupt [EXT_INT4] void ext_int4_isr(void) 
{ 
// Place your code here 
if(PINE.4==PINE.5) 
    rotary[kiri]++; 
    else            
    rotary[kiri]--; 
} 
 
// External Interrupt 5 service routine 
interrupt [EXT_INT5] void ext_int5_isr(void) 
{ 
// Place your code here 
if(PINE.4==PINE.5) 
    rotary[kiri]--; 
    else            





PORTA.0 = 1; 




PORTA.0 = 0; 




PORTA.0 = 0; 











printf ("AT+CSQ");putchar (13); 
lcd_clear();lcd_gotoxy (0,0);lcd_putsf("Waiting");  
w=0; 
while (w != 20){ 
 take_char[w] = getchar(); 













printf ("ATD*388#");putchar (13); 
lcd_clear();lcd_gotoxy (0,0);lcd_putsf("Waiting");  
w=0; 
while (w != 60){ 
 take_char[w] = getchar(); 
        w++;  
} 
i=34 ; 
lcd_clear();lcd_gotoxy (0,0);sprintf(pulsa,"Sisa Pulsa Anda : 







   for(w=0; w<=60; w++){ 
        take_char[w] = 0;                                                  









lcd_clear();lcd_gotoxy (0,0);lcd_putsf("Waiting");   
delay_ms(100); 
w=0;  
printf ("AT+CNMI=2,2");putchar (13);while (getchar() != 'K'){} 
while (w != 69){ 
    //while (getchar() != 'K'){ 
        take_char[w] = getchar(); 
        w++; 
        }  
     lcd_clear();delay_ms(1000);   
 
 
   for(w=0; w<=69; w++){ 
        if(take_char[w]== '*'){ 
            data=w; 
        }                                                   
        } 
 














sprintf(no13,"%c",take_char[n+13]);   
datano1 = atoi(no1);  
datano2 = atoi(no2); 
datano3 = atoi(no3); 
datano4 = atoi(no4); 
datano5 = atoi(no5); 
datano6 = atoi(no6); 
datano7 = atoi(no7); 
datano8 = atoi(no8); 
datano9 = atoi(no9); 
datano10 = atoi(no10); 
datano11 = atoi(no11); 
datano12 = atoi(no12); 
datano13 = atoi(no13); 
 
sprintf(buf1,"%c%c",take_char[data+1],take_char[data+2]);  





data2=atoi(buf2);   
data3=atoi(buf3); 














lcd_clear();lcd_gotoxy(0,0);lcd_putsf("Waiting");   
delay_ms(1000); 
w=0;  
printf ("AT+CNMI=2,2");putchar (13);while (getchar() != 'K'){} 
while (w != 69){ 
    //while (getchar() != 'K'){ 
        take_char[w] = getchar(); 
        w++; 
        }  
     lcd_clear();delay_ms(1000);   
  
   for(w=0; w<=69; w++){ 
        if(take_char[w]== '*'){ 
            data=w; 
        }                                                   
        } 
sprintf(buf1,"%c%c",take_char[data+1],take_char[data+2]);  




data2=atoi(buf2);   
data3=atoi(buf3); 
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      if(PINF.2==0 && PINF.0==0){ 
      PWM=6; 
      m_cw(); 
      } 
      else if(PINF.2==0 && PINF.1==0){ 
      PWM=6; 
      m_ccw(); 
      } 
      else if(PINF.3==0 && PINF.1==0){ 
      PWM=15; 
      m_ccw(); 
      }  
      else if(PINF.3==0 && PINF.0==0){ 
      PWM=15; 
      m_cw(); 
      }   
      else if(PINF.0==0){ 
      m_cw(); 
      } 
      else if(PINF.1==0){ 
      m_ccw(); 
      }  
      else { 
      m_stop(); 
      } 
      //OCR1AL =0;  
      hitung_pulsa();     
      ftoa(rotary[kiri],1,temp); 
      ftoa(index2,1,temp2);      
      lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts(temp); 




      lcd_clear();lcd_gotoxy (0,0);lcd_putsf("Waiting Read SMS");    
      delay_ms(100); 
      w=0;          
       
      printf ("AT+CNMI=2,2");putchar (13);while (getchar() != 'K'){} 
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    // printf ("AT+CMGR=1");putchar (13); 
    while (w != 69){ 
    //while (getchar() != 'K'){ 
        take_char[w] = getchar(); 
        w++; 
        }  
     lcd_clear(); 
     x=0; 
     for(w=0; w<16; w++){ 
        lcd_gotoxy (w,0); 
        sprintf(buf,"%c",take_char[x]); 
        lcd_puts(buf);  
        x++;  
        } 
     x=16; 
     for(w=0; w<16; w++){ 
        lcd_gotoxy (w,1); 
        sprintf(buf,"%c",take_char[x]); 
        lcd_puts(buf);  
        x++;  
     } 
     delay_ms(5000); 
     lcd_clear(); 
     x=32; 
     for(w=0; w<16; w++){ 
        lcd_gotoxy (w,0);sprintf(buf,"%c",take_char[x]); 
        lcd_puts(buf);  
        x++;  
     }       
     x=48; 
    for(w=0; w<16; w++){ 
        lcd_gotoxy (w,1); 
        sprintf(buf,"%c",take_char[x]); 
        lcd_puts(buf);  
        x++;  
    } 
    delay_ms(5000); 
    lcd_clear(); 
    x=64; 
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    for(w=0; w<16; w++){ 
        lcd_gotoxy (w,0); 
        sprintf(buf,"%c",take_char[x]); 
        lcd_puts(buf);  
        x++;  
    } 
    x=80; 
    for(w=0; w<16; w++){ 
        lcd_gotoxy (w,1); 
        sprintf(buf,"%c",take_char[x]); 
        lcd_puts(buf);  
        x++;  
    } 
    delay_ms(5000); 
   lcd_gotoxy (0,0);lcd_putsf("Waiting Read SMS");       
} 
 
void kirim_sms(int command){ 
    lcd_clear();lcd_gotoxy(0,0);lcd_putsf("Sending SMS"); 
    switch (command) { 
    case 1: 
        printf ("AT+CMGS="); 




        putchar (13);delay_ms (1000); 
        printf ("Sistem telah diselesaikan dengan baik %s",pulsa); 
        putchar (26);            
        //putchar(10); 
        putchar (13); 
        //while (getchar() != 'K'){} 
        delay_ms(100);   
    break; 
    case 2: 
        printf ("AT+CMGS="); 





        putchar (13);delay_ms (1000); 
        printf ("Sistem Error!!! Kemungkinan Robot telah DI 
MANIPULASI. SEMUA SISTEM ROBOT DIMATIKAN UNTUK 
MENJAGA KEAMANAN DARI PASSWORD BRANKAS"); 
        putchar (26);            
        //putchar(10); 
        putchar (13); 
        //while (getchar() != 'K'){} 
        delay_ms(100);   
     
    break;  
     case 3: 
        printf ("AT+CMGS="); 




        putchar (13);delay_ms (1000); 
        printf ("Perintah telah dinyalakan , Balas dengan mengirimkan 
password anda."); 
        putchar (26);            
        //putchar(10); 
        putchar (13); 
        //while (getchar() != 'K'){} 
        delay_ms(100);   
     
    break;   
    default: 
    }; 
 






switch (index) { 
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    case 1: 
       while (rotary[kiri] <= nilai1){ //nilai1=350 
        m_ccw(); 
        PWM = 5; 
        ftoa(rotary[kiri],1,temp);lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts(temp); 
        }      
    m_stop(); 
    delay_ms(2000);   
     index = 2;    
    break; 
    case 2: 
      while (rotary[kiri] >= nilai2){ //nilai2=200 
       m_cw(); 
       PWM = 5; 
       ftoa(rotary[kiri],1,temp);lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts(temp); 
       } 
      m_stop(); 
      delay_ms(2000);   
      index = 3;          
    break;   
    case 3: 
          lcd_clear();     
    break; 
        
    default: 
    }; 
} 
 
void kontrol_posisi(int angka){ 
int Error,Setpoint,kontrol,KP,maks=11; 
KP = 3; 
Setpoint=angka; 
hitung_pulsa(); 
Error = Setpoint - rotary[kiri];   
kontrol = (Error*KP);  
 
if (FirstError <= 0){ 
     if (Error <= (FirstError-(FirstError/20))){ 
        maks = maks; 
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} 
    else if (Error <= (FirstError-(FirstError/19))){ 
        maks = maks+1; 
} 
    else if (Error <= (FirstError-(FirstError/18))){ 
        maks = maks+2; 
} 
    else if (Error <= (FirstError-(FirstError/17))){ 
        maks = maks+3; 
} 
    else if (Error <= (FirstError-(FirstError/16))){ 
        maks = maks+4; 
} 
    else if (Error <= (FirstError-(FirstError/15))){ 
        maks = maks+5;        
} 
    else if (Error <= (FirstError-(FirstError/14))){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError-(FirstError/13))){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError-(FirstError/12))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error <= (FirstError-(FirstError/11))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error <= (FirstError-(FirstError/10))){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError-(FirstError/9))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error <= (FirstError-(FirstError/8))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error <= (FirstError-(FirstError/7))){ 
        maks = maks+5; 
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} 
     else if (Error <= (FirstError-(FirstError/6))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error <= (FirstError-(FirstError/5))){ 
        maks = maks+5; 
}    
     else if (Error <= (FirstError-(FirstError/4))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error <= (FirstError-(FirstError/3))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error <= (FirstError-(FirstError/2))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error <= (FirstError/2)){ 
        maks = maks+5; 
} 
        else if (Error <= (FirstError/3)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/4)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/5)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/6)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/7)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/8)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/9)){ 
        maks = maks+5; 
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} 
    else if (Error <= (FirstError/10)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/11)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/12)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/13)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/14)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/15)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/16)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/17)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/18)){ 
        maks = maks+4; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/19)){ 
        maks = maks+3; 
} 
    else if (Error <= (FirstError/20)){ 
        maks = maks+2; 
} 
    else{ 
         maks = maks+1; 




       if (Error >= (FirstError-(FirstError/20))){ 
        maks = maks; 
} 
    else if (Error >= (FirstError-(FirstError/19))){ 
        maks = maks+1; 
} 
    else if (Error >= (FirstError-(FirstError/18))){ 
        maks = maks+2; 
} 
    else if (Error >= (FirstError-(FirstError/17))){ 
        maks = maks+3; 
} 
    else if (Error >= (FirstError-(FirstError/16))){ 
        maks = maks+4; 
} 
    else if (Error >= (FirstError-(FirstError/15))){ 
        maks = maks+5;        
} 
    else if (Error >= (FirstError-(FirstError/14))){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError-(FirstError/13))){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError-(FirstError/12))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error >= (FirstError-(FirstError/11))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error >= (FirstError-(FirstError/10))){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError-(FirstError/9))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error >= (FirstError-(FirstError/8))){ 
        maks = maks+5; 
} 
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     else if (Error >= (FirstError-(FirstError/7))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error >= (FirstError-(FirstError/6))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error >= (FirstError-(FirstError/5))){ 
        maks = maks+5; 
}    
     else if (Error >= (FirstError-(FirstError/4))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error >= (FirstError-(FirstError/3))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error >= (FirstError-(FirstError/2))){ 
        maks = maks+5; 
} 
     else if (Error >= (FirstError/2)){ 
        maks = maks+5; 
} 
        else if (Error >= (FirstError/3)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/4)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/5)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/6)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/7)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/8)){ 
        maks = maks+5; 
} 
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    else if (Error >= (FirstError/9)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/10)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/11)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/12)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/13)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/14)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/15)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/16)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/17)){ 
        maks = maks+5; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/18)){ 
        maks = maks+4; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/19)){ 
        maks = maks+3; 
} 
    else if (Error >= (FirstError/20)){ 
        maks = maks+2; 
} 
    else{ 






if(kontrol>maks){    //untuk membatasi nilai maksimal kontrol atau 
PWM 
     kontrol =maks; 
    }   
else if(kontrol<(-1*maks)){ 
     kontrol =(-1*maks); 
    }           
     
if(kontrol<=mini && kontrol>0){ //untuk membatasi nilai minimum 
     kontrol =mini; 
    }       
 
if(kontrol>=((-1)*mini) && kontrol<0){ 
     kontrol =((-1)*mini); 
    }         










    ftoa(rotary[kiri],1,temp);lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts(temp); 
    ftoa(kontrol,1,temp2);lcd_gotoxy(0,1);lcd_puts(temp2); 





if(PINF.0==0){   
      lcd_clear();  
      lcd_gotoxy(0,0);lcd_putsf("OK");  
      lcd_gotoxy(0,1);lcd_putsf("1"); 
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      } 
else if(PINF.1==0){ 
      lcd_clear();  
      lcd_gotoxy(0,0);lcd_putsf("OK");  
      lcd_gotoxy(0,1);lcd_putsf("2"); 
      }  
else if(PINF.2==0){ 
      lcd_clear();  
      lcd_gotoxy(0,0);lcd_putsf("OK");  
      lcd_gotoxy(0,1);lcd_putsf("3"); 
      } 
else if(PINF.3==0){ 
      lcd_clear();  
      lcd_gotoxy(0,0);lcd_putsf("OK");  
      lcd_gotoxy(0,1);lcd_putsf("4"); 
      } 
else if(PINF.4==0){ 
      lcd_clear();  
      lcd_gotoxy(0,0);lcd_putsf("OK");  
      lcd_gotoxy(0,1);lcd_putsf("5"); 
      }   
else if(PINF.5==0){ 
       lcd_clear();  
      lcd_gotoxy(0,0);lcd_putsf("OK");  
      lcd_gotoxy(0,1);lcd_putsf("6"); 
      } 
             
       





//int nilai,kontrol; //skala 1000 
//nilai = (nilai*7.510);  //nilai pengali satu putaran 7.517 
//if(PINF.0==0){ 
//kontrol_posisi(nilai); 
//      }      
//      kontrol =PWM; 
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//lcd_clear(); 
//    ftoa(rotary[kiri],1,temp);lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts(temp); 
//    ftoa(kontrol,1,temp2);lcd_gotoxy(0,1);lcd_puts(temp2); 




  //sensor 
    if ((PINF.4==0)&&(PINF.3==0) && (PINF.5==0) ){ 
        status = 1; 
         
    }   
    else{ 
        status = 0; 
    } 
          
} 
 
void buka_brankas( int nilai){ 
int kontrol; //skala 1000 
hitung_pulsa(); 




     
    ftoa(ceil((nilai)),1,temp2);lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts(temp2); 
    //ftoa(PWM,1,temp3);lcd_gotoxy(0,1);lcd_puts(temp3); 
if(PWM<=0){ 
    LastRotary = rotary[kiri];  
    step = step +1; 







    cek_modem(); 
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    m_cw(); 
    PWM = 15; 
    delay_ms(600); 
    kirim_sms(1); 
    m_stop(); 
    PWM = 15; 
    delay_ms(25000);    
    m_ccw();         
    delay_ms(10000); 
    m_stop();        




lampu5 = 1; 
printf ("ATE0");putchar (13);while (getchar() != 'K'){} 
lampu1 = 1; 
printf ("AT");putchar (13);while (getchar() != 'K'){} 
lampu2 = 1; 








// Declare your local variables here 
 
// Input/Output Ports initialization 
// Port A initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=Out Func2=Out 
Func1=Out Func0=Out  





// Port B initialization 
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// Func7=In Func6=Out Func5=Out Func4=In Func3=In Func2=In 
Func1=In Func0=In  





// Port C initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In 
Func1=In Func0=In  





// Port D initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In 
Func1=In Func0=In  





// Port E initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In 
Func1=In Func0=In  





// Port F initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In 
Func1=In Func0=In  






// Port G initialization 
// Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In  




// Timer/Counter 0 initialization 
// Clock source: System Clock 
// Clock value: Timer 0 Stopped 
// Mode: Normal top=0xFF 






// Timer/Counter 1 initialization 
// Clock source: System Clock 
// Clock value: 250.000 kHz 
// Mode: Ph. correct PWM top=0x00FF 
// OC1A output: Non-Inv. 
// OC1B output: Non-Inv. 
// OC1C output: Discon. 
// Noise Canceler: Off 
// Input Capture on Falling Edge 
// Timer1 Overflow Interrupt: Off 
// Input Capture Interrupt: Off 
// Compare A Match Interrupt: Off 
// Compare B Match Interrupt: Off 

















// External Interrupt(s) initialization 
// INT0: Off 
// INT1: Off 
// INT2: Off 
// INT3: Off 
// INT4: On 
// INT4 Mode: Any change 
// INT5: On 
// INT5 Mode: Any change 
// INT6: Off 
// INT7: Off 
 















// USART0 initialization 
// Communication Parameters: 8 Data, 1 Stop, No Parity 
// USART0 Receiver: On 
// USART0 Transmitter: On 
// USART0 Mode: Asynchronous 








// USART1 initialization 
// USART1 disabled 
UCSR1B=0x00; 
 
// Analog Comparator initialization 
// Analog Comparator: Off 




// ADC initialization 
// ADC disabled 
ADCSRA=0x00; 
 
// SPI initialization 
// SPI disabled 
SPCR=0x00; 
 
// TWI initialization 
// TWI disabled 
TWCR=0x00; 
 
// Alphanumeric LCD initialization 
// Connections specified in the 
// Project|Configure|C Compiler|Libraries|Alphanumeric LCD menu: 
// RS - PORTC Bit 0 
// RD - PORTC Bit 1 
// EN - PORTC Bit 2 
// D4 - PORTC Bit 4 
// D5 - PORTC Bit 5 
// D6 - PORTC Bit 6 
// D7 - PORTC Bit 7 
// Characters/line: 12 
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// Global enable interrupts 
#asm("sei") 
lcd_init(8);   //LCD kolom 
lcd_clear(); 
//setting baud rate 





cek_koneksi();    
lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts("Starting"); 
delay_ms(1000); 





      { 
           
    lcd_clear();        
    cek_sensor(); 
   
if(status == 1){ 
         
if (PINF.0==0){ 
   kirim_sms(3); 




    //bacalagibuatdata(); 
    kirim_sms(1); 




    cek_modem(); 





      switch (step) { 
     case 0: 
     kontrol_posisi(0);break;       
        case 1: 
          bacalagi();break; 
        case 2:  
          lampu1=1;                 
          FirstError = ((-500*nilaibagi)-LastRotary) ; 
          buka_brankas(-500);        
          break; 
        case 3:  
          lampu2=1;      
          FirstError =(500*nilaibagi)-LastRotary ; 
          buka_brankas(500); 
          break; 
        case 4:  
          lampu3=1;  
          FirstError = ((0*nilaibagi)-LastRotary) ; 
          buka_brankas(0); 
          break; 
        case 5: 
          lampu4=1;       
          FirstError = (((data3-300)*nilaibagi)-LastRotary) ;     
          buka_brankas((data3-300)); 
          break;   
        case 6:   
          lampu5=1;            
          FirstError = (((data4-200)*nilaibagi)-LastRotary) ; 
          buka_brankas((data4-200)); 
          break;  
        case 7:   
          final(); 
          break; 
        default: 
        }; 
         
B-29 
    } 
    else{ 
        lcd_gotoxy(0,0);lcd_puts("Error Sistem"); 
        //delay_ms(10000);   
        m_stop(); 
        kirim_sms(2); 
        delay_ms(600000);     
         
    } 
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RANCANG BANGUN ROBOT PEMBUKA 
BRANKAS DENGAN SISTEM PENGIRIMAN 
KODE PUTAR MELALUI SMS GATEWAY
Oleh :
Shofia Kholisatus Sa’adah 2212039002
Alin Wahyu Setiawan 2212039043
TUGAS AKHIR – TE 145561
Dosen Pembimbing :
Rudy Dikairono, S.T., M.T
Onie Meiyanto, S.Pd
LATAR BELAKANG
Robot Pembuka Kunci 
Brankas dengan Pengiriman 
Kode Putar Melalui SMS 
Gateway
PERMASALAHAN
Permasalahan yang dibahas dalam Tugas Akhir ini
adalah sebagai berikut :
Tidak ada teknologi yang 
dapat membuka kunci 
brankas manual pada jarak 
jauh melalui SMS Pemilik brankas tidak selalu 
standby  untuk membuka 
kunci brankas saat ada aset 
yang dibutuhkan
BATASAN MASALAH
• Robot ini dapat membuka kunci brankas dengan brankas
type BERNSTEIN size 2
• Tugas Akhir ini hanya dapat membuka kunci brankas
dengan kode putar yang dikirim melalui SMS.
• Pengontrolan robot ini menggunakan mikrokontroler
ATMega 128 dan Modul GSM SIM 900A.
• Sensor yang digunakan adalah sensor rotary encoder
yang terdapat pada DC Planet Geared Motor Type PG36
itu sendiri.
• Selain itu menggunakan sensor reed switch dan limit
switch pula.
TUJUAN
Tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Tugas Akhir ini
adalah sebagai berikut :
Merancang dan membuat 
robot yang mampu 
membuka kunci brankas 
manual yang mana kode 
brankas dikirim melalui SMS
Memberi kemudahan 
kepada pemilik brankas 
untuk membuka brankas 
yang dapat dilakukan dari 









































PERANCANGAN SENSOR LIMIT 




























PENGUJIAN MODUL GSM SIM 900A
PENGUJIAN DC PLANETARY GEARED 
MOTOR
M1 M2 Kondisi Motor
24,6 Gnd Berputar CW





CW = Clock Wise (searah jarum jam)
CCW = Counter Clock Wise (berlawanan arah jarum jam)
PENGUJIAN DRIVER MOTOR
No. INT 1 INT 2 Vin Vout Kondisi Motor
1. 0V 0V 0V 24,9V Diam
2. 0V 0V 5V 24,9V Diam
3. 0V 5V 0V 24,9V Diam
4. 5V 0V 0V 24,9V Diam
5. 0V 5V 5V 24,9V Berputar Forward
6. 5V 0V 5V 24,9V Berputar Reverse
7. 5V 5V 0V 24,9V Diam
8. 5V 5V 5V 24,9V Diam
PENGUJIAN PROGRAM DRIVER MOTOR 




Data Rotary yang 
Terbaca




100 754 753 -1
220 1657 1657 0
300 2260 2259 +1
440 3314 3314 0
500 3766 3766 0
PENGUJIAN PROGRAM MODUL GSM SIM 
900A
Data Yang dikirim 
melalui Hand Phone
Data Yang diterima dan ditampilkan ke LCD
DATA 1 DATA 2 DATA 3 DATA 4
*00-00-10-30#OK 00 00 10 30
*12-00-12-33#OK 12 00 12 33
*22-12-10-30#OK 22 12 10 30
*12-00-10-30#OK 12 00 10 30
*23-00-00-30#OK 23 00 00 30
*11-22-33-44#OK 11 22 33 44
*123-00-10-303#OK 12 -0 -1 -3








Index Knob Setelah 
Motor Berjalan
Kondisi Motor
100 0 754 0
Motor CCW berputar 
satu kali putaran
-300 0 -2260 0
Motor CW berputar 3 
kali putaran
200 0 1507 0
Motor CCW berputar 
2 kali putaran
400 0 3013 0
Motor CCW berputar 
4 kali putaran
600 0 4520 0
Motor CCW berputar 
6 kali putaran
-50 0 -376 50
Motor CW berputar 
1/2 putaran
40 0 302 40





Mengaktifkan baterai dan sistem pada robot 
pembuka brankas
LED 5 buah Indikator sistem sudah ready untuk digunakan
Push Button I (Reset)
Menghentikan sistem sehingga sistem akan 
refresh.
Push Button II (Start SMS)
Sistem sudah ready untuk menerima SMS dari 
user
Limit Switch Mengamankan security kode
Reed Switch 1 (S1) Mendeteksi medan magnet
Reed Switch 2 (S2) Mendeteksi medan magnet
Modul GSM SIM 900A
Menerima SMS kode putar dari user dan 
mengirim SMS konfirmasi kepada user 
VIDEO
KESIMPULAN
• Ketika sistem terselesaikan dengan baik maka robot akan mengirimkan
SMS konfirmasi kepada user. Dan apabila terdapat kesalahan sistem,
maka sistem akan berhenti, dan robot akan mengirim SMS konfirmasi
kepada user bahwa sistem tidak terselesaikan.
• Brankas dapat dibuka apabila nilai putaran motor sudah sesuai dengan
kode yang dikirim oleh user.
• Kepresisian nilai rotary encoder tergantung dari nilai slip dari knob.
Semakin kecil nilai slip dari knob maka semakin presisi nilai rotary
encoder nya.
• PWM (Pulse width Modulation) mempengaruhi kecepatan putar pada
motor. Semakin besar nilai PWM nya, semakin cepat pula putaran
motornya.
SARAN
• Penggunaan LCD pada robot pembuka brankas ini seharusnya
ditanggalkan. Agar lebih secure. Sehingga informasi yang
ditampilkan dapat dibatasi.
TERIMAKASIH
